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Die Erfindung bctrifft ein Verfahrcn zur Zuordnung eincr mobilen, elektronischen Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung zu wenigsiens einer Mascbine Oder wenigstens einem Ma- 
schinenteil aus einer Gruppe oder einer Vielzahl von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen 
oder Maschinenteilen. beispielsweise Industrierobotern oder Manipulatoren, gcmSB Anspruch 1 
sowie eine hierflir geeignete Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung gemafi Anspruch 11. 

Eine Automatisierungsanlage mit einzelnen ProduktionszeUen umfaBt mehrere Maschinen bzw. 
Indusuieroboter. welche von einem Bediener prograrnmiert, gegebenenfalls umgerilstet und 
fallweise Oberpiiift bzw. beobachtet werden miissen, um einen geordneten Produktionsablauf 
und gleichbleibend hohe Produktqualitat 2U erzielen. Hierfur werden mobile bzw. tragbare elek- 
tronische Bedieneinrichtungen, welche zumeist auch zur Visualisierung des technischen Prozes- 
ses geeignet sind, verwendet. Die jeweiligen Maschinen steben meist dicht beieinander und ha- 
ben diese Maschinen ublicherweise unterschiedliche Arbeitsaufgaben und wcisen somit unter- 
schiedliche Steuerungsprogramme in Hinblick auf den errbrderiichen Bewegungs- bzw. Be- 
triebsablauf auf. Eine mobile Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung soli dabei fur mog- 
lichst viele der Maschinen verwendbar sein, um die Anzahl der erfbrderlichen Bedien- und/oder 
Beobachtungseinrichtungen und somit die Kosten fur die technische Arilage gering halten zu 
konnen. Um die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung mit einer bestimmten Maschine in 
Wirkvcrbindung versetzen zu konnen, muBten vom Bediener ublicherweise Kennungen bzw. 
Codes in das Handierminal eingegeben bzw. aus einer Liste von verfugbaren Kennungen ausge- 
wahlt werden. Dies erfolgte zumeist auch unter Zuhilfenahme von Refercnzlisten bzw. Planen 
betreffend die Aufstellung und Typen der Maschinen und waren diese Unterlagen fortlaufend auf 
dem aktuellen Stand zu halten, um Fehlerquellen zu vermeiden. 

Der vorliegenden Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein rnoglichst fehlersicheres Zuord- 
nungsverfahren zu schaffen, ohne daB die hierfur erfbrderlichen MaBnahmen groBeren Aufwand 
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nach sich Ziehen. Eine weitere Aufgabe der Erfindung besteht darin, eine hierfiir geeignete Be- 
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung zu scbaffen. 

Die Aufgabe der Erfindung wird durch die im Kennzeichenteil des Anspniches 1 angegebenen 
Merkmale getost VorteHhaft ist dabei, daB die Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungs- 
einrichtung bzw. des demgemaBen Handterminals zu einer bedienenden und/oder zu beobach- 
tenden Anwendung fiir den Bediener uberaus logisch und eindeutig ist. Dariiber hinaus erfolgt 
die erfindungsgemaBe Zuordnung mit moglichst geringem Fehlerrisiko und ist der Zuordnungs- 
ablauf fur den Bediener wabrend der Arbeit klar erkennbar. Ein wesentlicher Vorteil der erfin- 
dungsgemaBen MaBnahmen liegt aucb darin, daB der Anmelde- bzw. ZuordnungsprozeB in deut- 
lich kiirzerer Zeit vorgenommen werden kann und somit der eigentliche Bedien- bzw. Beobach- 
tungsvorgang fruhzeidger ausgefuhrt werden kann. Dariiber binaus sind keineriei Unterlagen 
bzw. Plane mehr zu aktualisieren bzw. zu warten, wpdurch eine weitere'Fehlerquelle bei der Be- 
dienung bzw. Beobachtung aufgrund veraltener Daten, Unterlagen oder Plane ausgeschaltet 
wird. Mit der erfindungsgemSBen L6sung ist folglich eine aberaus komfortable und schnelle 
Anmeldung einer Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung bzw. eines Handterminals an zu 
bedienende und/oder zu beobachtende Anwendungen ermoglicht Dariiber hinaus sind kaum 
noch Fehlbedienungen, wic diese bei der manuellen Eingabe einer Nummer bzw. einer Adresse 
am Handterminal immer wieder aufgetreten sind, moglich. Das erfindungsgemaBe Verfahren 
schutzt also die Maschine Oder das herzustellende Produkt und auch Personen vor schwerwie- 
genden SchMden bzw. Verletzungen. Durch den gerichteten bzw, den engen geographischen 
Funktions- bzw. Wirkungsbereich des Kommunikations- bzw. Ubertragungskanals kann die 
Anmeldung bzw. Zuordnung sehr selektiv vorgenommen werden und kOnnen Fehlzuordnungen 
nahezu ausgeschlossen werden. Der Anmelde- bzw. Zuordnungsvorgang ist dabei fur den An- 
wender absolut klar und logisch erkennbar. Ein weiterer Vorteil besteht darin, daB die Schnitt- 
stellcn bzw. die Sende- und/oder Empfangseinrichtungen fur die Schaffung des Ubenragungs- 
bzw. Kommunikationskanals eine niedrige Bandbreite aufweisen konnen und som.it relativ ko- 
siengiinstig ausgefiihrt werden kSnnen, Der Austausch der eigentlichen Steuerungs- und/oder 
Visualisierungsdaten erfolgt nSmlich iiber die bewahrten, fiinktionssicheren Datemibertragungs- 
mittel, welche in einem entsprechenden Automatisierungssystem ohnehin implementiert sind. 

Vorteilhaft sind dabei weiterfflhrende MaBnahmen nach An&pnich 2, da dadurch dem Anwender 
die Wirkverbindung zur jeweiligen Maschine in akustischer und/oder in optischer Form eindeu- 
tig signaltsiert werden kann. - — 
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Weiters ist ein Vorgehen gemiiB den im Ansprach 3 angegebenen Merkmalen vorteilhaft. wei! 
dadurch eine ungewollte Neuzuordnung bzw. Neuanmeldung der Bedien- und/oder Beobach- 
tungseinrichtung an einer anderen Maschine ausgeschlossen werden kann und somit fehlerhafte 
BedienungsvorgSnge bzw. irrtumiiche BeobachtungsvorgSnge ausgeschlossen werden konnen. 

Durch die in Anspruch 4 angegebenen MaBnahmen kann ein AbmeldeprozeB der Bedien- 
und/odcr Beobachtungseinrichtung iiberaus rasch und besonders komfortabel ausgefuhrt werden. 

Durch die MaBnahmen gemaB Anspruch 5 kann eine unbeabsichtigte bzw. ungewollte mehrfa- 
che Anmeldung bzw. eine mehrfache Bedienung einer bestimmten Maschine bzw. eines be- 
stimmten Maschinenteiles ausgeschlossen werden. 

Durch die MaBnahmen nach Anspruch 6 oder 7 wird einerseits ein hohcr Bcdienkomfort erzielt 
und andererseits kann eine Zuordnung bzw. Anmeldung nur bewuBt durch den Anwender erfol- 
gen, wodurch ungewollte Zuteilungen verhindert werden kdnnen. 

Nachdem die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung fur den Anwender unmittelbar zugreif- 
bar ist, kann durch die MaBnahmen gemaB Ansprach 8 eine augenWickliche und komfortable 
Zuordnung eingeleitet werden, ohne daB der Anwender dabei seinen Standort wechseln muB. 

Durch die MaBnahmen nach Anspruch 9 kfinnen einerseits unbeabsichtige Zuordnungen des 
Handterminals zu einer Maschine vermieden werden. Andererseits k6nnen dadurch ungewollte 
Mehrfachzuordnungen des Handterminals zu mehreren, benachbart angeordneten Maschinen 
verhindert werden. 

Durch die Ausgestaltung nach Anspruch 10 wird eine nahezu uneingeschrankte Mobilitat des 
Bedienterminals erzielt und kann der Verkabelungsaufwand auf ein Minimum reduziert bzw. 
ganzlich eriibrigt werden. 

Die Aufgabe der Erfindung wird unabhangig davon aber auch durch eine Bedien- und/oder Be- 
obachtungseinrichtung gemaB Anspruch 1 1 gelBst. Vorteilhaft ist dabei, daB der Zuordnungs- 
bzw. AnmeldeprozeB in sehr kurzer Zeit vorgenommen werden kann und dariiber hinaus eine 
hohe Fehlersicherheit gegeben ist. Zudem ist der AnmeldeprozeB in einfacher Art und Wcisc 
ausfUhrbar und sind filr den Anwender kaum SchulungsmaBnahmen erforderlich. Das mit dem 
erfindungsgemaBen Handterminal ausfQhrbare Zuordnungs- bzw. Anmeldeverf ahren ist dariiber 
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hinaus fiir den Anwender leicht verst&ndlich und wird dem Anwender ein nahezu intuitives 
Auswahlverfahren fiir eine Machine oder fiir Maschinenteile ermoglicht. 


Vorteilhaft dabei ist eine Weiterbildung nach Anspmch 12 oder 13, da dadurch eine eindeutige 
Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung zu der gewunschten Maschine durch 
eine einfache Anpeilung dieser Maschine bzw. durch eine einfache Positiohierung der Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung im Nahbereich der jeweiligen Maschine erfolgen kann. 

Von Vorteil ist weiters eine Ausgestaltung nach Anspruch 14, da dadurch ein unidirektionaler 
Datenubertragungskanal aufgebaut werden kann und dadurch die fur den automatisierten An- 
melde- bzw. ZuoidnungsprozeB erforderlichen Komponenten auf ein Minimum beschrSnkt wer- 
den kOnnen. 

Von Vorteil ist aber auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 15, da dadiirch gleichfalls eine ein- 
deutige und gezielte Zuordnung geschaffen werden kann und die Sendeeinrichtung hinsichdich 
der Sendeleistung bzw. Sendereichweite relativ hoch dimensionien werden kann. 

Es ist aber ebenso eine Ausgestaltung nach Anspruch 16 rnBglich, bei welcher dann der Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung die passive bzw. empfangende Komponente zugeteilt ist und 
dadurch beispielsweise der Energieverbrauch der Bedien- und/oder Empfangsejnrichtung niedrig 
gehalten werden kann. 

Die Ausgestaltung naeh Anspruch 17 errnQglicht einen kostengiinstigen Aufbau mit wenigen 
elektronischen bzw. elektrotechnischen Komponenten. 

Die Ausfuhrungsform nach Anspruch 18 erm5glicht einen einfachen Aufbau einer gerichteten 
Ubertragungsstreckc zwischen zwei voneinanderdistanzierten Einheiten. 

Die Ausgestaltung nach Anspruch 19 ermoglicht einen fehlersicheren und eindeutigen Zuord- 
nungsaufbau auch tiber weitl&ifigere Distanzen. ^ 

Bei der Ausfiihrungsfonn nach Anspruch 20 ist von Vorteil, daB der Anmeldevorgang bzw. der 
ZuordnungsprozeB nur in einem engen Nahbereich mit einer Entfernung von iiblicherweise we- 
nigen Zentimetern bis in etwa einem Meter ausgefiihrt werden kann. Weiters ist von besonderem 
Vorteil, daB ein derartiges Transpondersystem als batterielos arbeitende Sende- und/oder Emp- 
fangsejnrichtung ausgebildet werden kann und daher der entsprechende Transponder in einfacher 
Art und Weise dem Handtemiinal oder der jeweiligen Maschine zugeordnet werdch kSfih* Auf- 
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wendige Verkabelungen bzw. Implementierungen des Transponders in die Elektronik der Be- 
dicn- und/oder Ei.ngabeeinrichtung oder in die Steuereinrichtung der Maschine sind also nicht 
crforderlich. Es ist lediglich erforderlich, cntweder an den zu bedienenden und/oder zu beob- 
achtenden Maschinen oder am Handterminal eine Lesevorxichtung fiir den Transponder vorzuse- 
hen und bedeutet dies lediglich einen Eingriff in einen Teilbereich des elektronischen Steue- 
rungssystems. Dariiber hinaus kann durch das Transpondersystem in einfacher Art und Weise 
eine Codierung des Zuordnungsprozesses geschaffen werden, wodurch Mehrfachzuordnungen 
vermieden bzw. verhindert werden kbnnen. 

Eine vorteilhafte Kommunikationsverbindung ist in Anspruch 21 gekennzeichnet. Vorteilhaft ist 
dabei, da6 Kollisionen bzw. Uberschneidungen mit bereits bestehenden Infrarot- oder Funkver- 
bindungen ausgeschlossen werden kfinnen. 

Weiters ist eine Ausgestaltung gemaB Anspruch 22 von Vorteil, da dadurch die Bedien- und/oder 
Beobachtungseinrichtung direkt mit der entsprechenden Gegenstelle an der vorgesehenen Ma- 
schine zumindest kurzfristig kontaktiert werden muB und somit jegliche Fehlzuordnungen ausge- 
schlossen sind. 

Vorteilhaft ist auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 23, da dadurch eine vom Steuerangssy- 
stem automatisch erkannte Moglichkeit zur Zuordnung der Bedien- und/oder Beobachtungsein- 
richtung zu einer Maschine vom Anwender bewuBt einzulejten isc und dadurch ungewollte Auf- 
bauten von Koinmunikationsverbindungen verniieden werden konnen. Alternativ oder in Kom- 
bination dazu miissen gegebenenfalls automatisch vom Steuerungssystem detektierte Bedingun- 
gen bzw. Anzeichen fur eine eigentlich einzuleitende Abmeldung bzw. Trennung der Kommuni- 
kationsverbindung vom Anwender quittiert werden, wodurch keine ungewollten Trennungen von 
bestehenden Daten- bzw. Kommunikationsverbindungen auftreten k5nnen. 

Durch die mogliche Weiterbildung gemSB Anspruch 24 kann ein System geschaffen werden, mit 
welchem eine hochsichere Erfassung bzw. Oberwachung von Zuordnungs- und/oder Abmel- 
dungsbedingungen hinsichtlich der vorgesehenen Orientierung oder Richtung und/oder hinsicht- 
lich der vordefinierten geografischen Nahe von Kommunikationsvorrichtungen ermdglicht ist. 

SchlicBlich ist auch eine Ausgestaltung nach Anspruch 25 von Vorteil, da dadurch wahlweise ein 
bidirektionaler und/oder ein unidirektionaler Kommunikationsweg aufgebaut werden kann, Vor 
allem bei der Nutzung der bidirektionalen Kommunikation ist von Vorteil, daB eine mogliche 
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Zuordnung, beispielsweise durch den Austausch und die Evaluierung von Kennungen bzw. 
Adressen, gegengeprilft werden kann. Weiters ist daduxch ein Austausch von Statusinforrnatio- 
nen errnftgKcht, wodurch hochzuverlSssige Kommunikationsverbindungen entsprechend dem 
sogenannten „hand - shake" - Verfahren aufgebaut werden kdnnen. Weiiers k6nnen dadurch 
beabsichtigte Trcnnungen der Kommunikatjonsverbindung von den beteiligten Kommunikation- 
steilnehmern bewertet werden, sodaB definierte bzw. unbedenkliche Trennungen der Kommunj- 
kationsverbindung ermSglicht sind. 

Die Erfindung wird im nachfolgenden anhand der in den Zeichnungen dargestetlten Ausffih- 
rungsbeispiele naher erlautert. 

Es zeigen: 

Fig. 1 ein Ausfiihrangsbeispiel einer Produktionszelle einer Autorriatisierungsanlage mit 
mehreren Manipulatoren und den jeweils zugeordneten Steuereinrichtungen in stark 
vereinfachter, schematischer Darstellung; 

Fig. 2 eine andere Ausfuhrungsform einer Produktionszelle mit beispielsweise zwei mo- 

bilen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtungen bzw. Handterminals, welche mit 
jeweils einer der Maschinen bzw. einem der Manipulatoren der Produktionszelle in 
Wirkverbindung versetzt werden; 

Fig. 3-^ — eine andere AusfUhrungsform einer Automatisierungsanlage mit mehreren dicht zu- 
sammenstehenden Maschinen bzw. Robotern und einem entsprechenden Handtermi- 
nal in stark vereinfachter, schematischer Darstellung. 

Einfiihrend sei festgehalten, daB in den unterschiedlich beschriebenen Ausfilhrungsformen glei- 
che Teile mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen verseben werden, 
wobei die in der gesamten Beschreibung enthaltenen Offenbarungen sinngemaB auf gleiche Teile 
mit gleichen Bezugszeichen bzw. gleichen Bauteilbezeichnungen ubertragen werden k(5nneit 
Auch sind die in der Beschreibung gcwahlten Lageangaben, wie z.B. oben, unten, seitlich usw. 
auf die unmittelbar beschriebene sowic dargestcllte Figur bezogen und sind bei einer Lageandc- 
rung sinngemSB auf die neue Lage zu iibertragen. Weiters konnen auch Einzelmerkmale odcr 
MerkmaJskombinationen aus den gezcigten und beschriebenen unterschiedlichen Ausfiihrungs- 
beisplelen fiir sich eigenstandige, crfinderische oder erfindungsgemaBe LOsungen darstellen. 
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h Fig. 1 ist einc Produktionszelle einer industriellen Automatisierungsanlage 1 veranschaulicht. 
Die Automatisierungsanlage 1 kann dabei aus einem Verbund mehrerer derartiger oder anders- 
artiger Produktionszellen bestehen. Bine Produktionszelle umfaBi wenigstens eine Maschine 2, 
beispielsweise Roboter 3;oder sonstige Maschinenteile zur Automating von technischen 

Prozcssen. 

Eine Maschine 2 kann dabei ebenso aus mehreren Maschinenteilen bestehen und wirken die ein- 
zdnen Maschinenteile in der gewlinschten Art und Weise auf ein herzustellendes bzw. zu bear- 
beitendes Produkt 4 ein. 

tai dargestellten Ausfuhrungsbeispiel bearbeiten drei Roboter 3 bzw. drei eigenstandige Mani- 
pulator beispielsweise ein zu produzierendes Kraftfahrzeug. Die Roboter 3 konnen dabei 
durch SchweiBroboter oder Manipulatoren zur Montage oder Behandlungvon Bauteilen gebildet 

sein. 

GcmaB dem allgemein iiblichen Aufbau umfaBt jede Maschine 2 bzw. jeder Roboter 3 eine Steu- 
ereinrichtung 5 bzw. kann alternativ oder zusStzlich auch eine zentrale Steuereinrichtung 5 vor- 
gesehen sein, welche mit den jeweiUgen Maschinen 2 tew. Robotem 3 verbunden ist Die Steu- 
ereinrichiung 5 steht dabei mit den Aktoren und/oder mit den Sensoren bzw. Gebern der Ma- 
schine 2 in Leitungsverbindung und konnen somit Steuer- und/oder Regelkreise, beispielsweise 
filr Antriebe und sonstige Komponenten der jeweiligen Maschine 2 aufgebaut werden. 

Extern zur Maschine 2 angeordnete Steuereinrichtungen 5 sind (iblicherweise iiber clektrische 
und/oder opti$che Leitungen 6 mil der jeweiligen Maschine 2 verbunden. Bevorzugt ist zur Mi- 
nimierung des VerkabelungsaufWandes zwischen den Steuereinrichtungen 5 und den Maschinen 
2 ein Bussystem 7 bzw. ein Netzwerk 8 fur den geordneten Informations- bzw. Datenaustausch 
zwischen den Steuereinrichtungen 5 und den jeweiligen Maschinen 2 ausgebildet Dieses Bussy- 
stem 7 ist durch beliebige, aus dem Stand der Technik bekannte Vemetzungen, bevorzugt durch 
standardisierte Feldbussysteme, gebildet 

Anstelle eines drahtgebundenen Netzwerkes 8 ist es selbstveretandlich auch mSglich, eine 
drahtlose Kommunikationsverbindung. beispielsweise eine Funkverbindung, zwischen alien 
bzw. einzclnen Komponenten der Automatisierungsanlage I vorzusehen. 

Zur Bedienung und/oder Beobachtung der einzelnen, zumeist dicht aneinandergereihten Maschi- 
nen ist wenigstens eine Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 vorgesehen. Diese Bedicn- 
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und/oder Beobachtungseinrichtungen 9 Rir die technische Anwendung bzw. fur die Maschinen 2 
sind wenigstens innerhalb der Produktionszelle bzw. innerhalb der Automatisierungsanlage 1 
mobil. Dabei kann die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 als pultartige Vorrichtung 
mit einem eigenen Fahrwerk ausgebildet sein oder roit einem geeigneten Standsockel versehen 
sein. Bevorzugt ist die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichrang 9 derart ausgebildet, daB sic 
von einem Benutzer miihelos getragen werden kann, und somit an beliebigen 5tellen innerhalb 
der Automatisierungsanlage 1 posirioniert werden kann. Die Bedien- und/oder Beobachtungsein- 
richtung 9 ist demnach durch ein sogenanntes Handterminal 10 gebildet, das auf der HandflSchc 
bzw. auf dem Unterarm des Benutzers aufgelegt werden kann. 

Zur Beobachtung und gegebenenfalls zur edeichterten Bedienung der Maschine 2 weist die Be- 
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 eine Anzcigevorrichtung 1 1 auf. Diese optische An- 
zeigevorrichtung 1 1 kann dabei durch eine LCD-Anzeige oder durch eirfeti graphikfShigcn, 
m6glichst flachen Bildschirm gebildet sein. Auf dieser Anzeigevorrichtung 1 1 kbnnen bei- 
spielsweise ein Anlagenschema, ProzeBdaten, Bedienhinweise, Kontrollelemente und derglei- 
chen visualisiert werden. 

Zur Bedienung einer Maschine 2 umfaBt die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 we- 
nigstens eine Eingabevorrichtung 12, beispielsweise in Art von Drucktasten, Schaltern, Dreh- 
reglern, Zeigevorrichtungen, Steuerhebeln und dgl. Gegebenenfalls konnen die Anzeigevorrich- 
tung 1 1 und die Eingabevorrichtung 12 auch kombiniert werden und in Art ein es beriihru ngssen- 
"lUWen Bildschirmsbzw. Touch-Screen vorgesehen sein. Ebenso konnen einzelne Anzeigevor- 
richtungen 1 1, beispielsweise Koncrolleuchten in Eingabevoirichtungen 12, beispielsweise Ta- 
sten, integriert sein, um so den jeweiligen Schaltzustand optisch signalisiercn zu kSnnen. 

Zum Informations- bzw. Datenaustausch zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrich- 
tung 9 und der Steuereinrichtung 5 ist zutneist eine Leitungsverbindung vorgesehen. Selbstver- 
standlich ist es auch mSglich, zur Informationsubertragung zwischen der Steuereinrichtung 5 und 
der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 drahtlose Kommunikationssysteme aufzubauen 
und dadurch eine hohe Mobilitat aufgrund der leitungsungebundenen Ausbildung der Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zu crzielcn. Spezicll bei ciner leitungsgebundenen Verbin- 
dung ist an der Steuereinrichtung 5 und/oder im Netzwerk 8 wenigstens eine Steckverbindung 13 
vorgesehen. Mittels dieser Steckverbindung 13 ist dann die Bedien- und/oder Beobachtungsein- 
richtung 9 in das Steuerungssystem einbindbar. Diese Steckverbindungen 13 konnen dabei an 
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der zentral liegenden Steuereinrichtung 5, bei spiels wcisc an einem Schaltschrank, angeordnet 
sein, oder durch Netzwerkdosen im Leitungsverbund zwischen den einzelncn Einheiten gebildet 
sein. Das Handterminal 10 soil dabei iiber die Steckverbindung 13 an beliebigen Stellen inner- 
halb der Autornatisierungsanlage 1 angekoppelt und mit der jeweiligen Maschine 2 in Wirkver- 
bindung versetzt werden kfinnen. 

Mittels der Bedien- und/oder Bcobachtungseinrichtung 9 konnen einzelne Maschinen 2 bzw. 
einzelne Maschinenteile aus der Gruppe der dicht aneinander gereihten Maschinen 2 selektiv be- 
dient und/oder hinsichtlich ihrer Funktions- oder Arbeitsweise beobachtet bzw. kontrolliert wer- 
den. Unter anderem kann die Bedien- und/oder Beobachtungscinrichtung 9 auch dazu verwendet 
werden, um Verarbeitungs- bzw, BewegungsablSufe der Maschine 2 bzw. des Roboters 3 zu 
programmieren, Hierfur verwendet der Bediener die Eingabevorrichtung 12 des Handterminals 
10 und gibt dadurch BewegungsablSufe vor, welche in einern Speicher der Steuereinrichtung 5 
hinterlegt werden. Dieser auch als "teach-in-modus" bezeichnete Vorgang verlangt vom Bedie- 
ner auBerste Prazision und konnen intiimliche oder fehlerhafte Bedienungen hohe Schaden an 
der Maschine 2 oder am Produkt 4 verursachen. Nach erfolgreichem AbschluB des „Lernprozes- 
ses" flir die Maschine 2 kann das entsprechend abgespeicherte Steuemngsprogramxn beliebig oft 
abgerufen werden, wodurch der Bearbeitungsvorgang nunmehr automatisiert ablaufen kann. 

Auch fur Kontroll- bzw. PrQfewecke und/oder Diagnosefunktionen ist die Bedien- und/oder Bc- 
obachtungseinrichtung 9 fallweise in das Steuerungssystem einzukoppeln und der ordnungsge- 
"-maBei«rtOTf derAlitomatisierungsanlage bzw. der Maschine 2 zu priifen7lntumliche bzw. feh- 
lerhafte Beobachtungen der Anlage k5nnen ebenso schwerwiegende Folgen nach sich ziehen. 
Dies vor allem dann, wenn durch den Irrglauben des Bedieners falschlicherweise in die Steuer- 
einrichtung 5 eingegriffen wird und dessen Ablauf verandert wird, 

Vor allem die variable Position des Anwenders der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 
stellt dabei eine gewisse Fehlerquelle dar. Um die Maschinen 2 bestmdglich einsehen bzw. h^ 
obachten zu konnen, ist die nahezu uneingeschriinkte Mobilitat des Bedieners aber ein unaus- 
weichliches Erfordemis. Eine Zuordnung zwischen dem als Steuer- bzw. Beobachtungsorgan 
fungierenden Handterminal 10 und der aktiv mit diesem Handterminal 10 in Verbindung stehen- 
den Maschine 2 ist dadurch jedoch nicht mehr War erkennbar. 

Durch die komplexe und vielfach umibersichtliche Verkabelung der einzelnen Maschinen 2 in- 
nerhalb einer Autornatisierungsanlage 1 bzw. Produktionszclle mit vielen autarken und dicht zu- 
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sammenstehenden Maschinen 2 ist e$ fur einen Bediener also schwierig, die ttbersicht zu bewah- 
ren und ordnungsgem&Be Kommunikationsverbindungen aufzubauen. Insbesondere durch die 
Art der Umgebung, die Art der Anwendung und durch die variable Position des Bediencrs zu 
cincr zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine 2 konnen Probleme bei der Bedie- 
nung und/oder Beobachtung von Maschinen oder Anlagenteilen mittels dem tragbaren Handter- 
minal 10 auftreten. Insbesondere bei komplexen Produktionszellen mit vieleir autarken und dicht 
zusammenstehenden Maschineneinheiten, welche eine komplexe, uniibersichtliche Verkabelung 
oder eine kabellose Verbindung bzw, einen NetzwerkanschluB aufweisen, sind Schwierigkeiten 
bei der Zuordnung des Handtermjnals 10 zur jeweiligen Maschine 2 nicht auszuschlieBen. Dies 
vor allem auch deshalb, da keine klar erkennbare Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Be- 
obachtungseinrichtung 9 und der zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Anwendung mehr 
hergestellt werden kann. Es besteht dadurch die Gefahr der Fehlbedienung und somit von Un- 
fSllen rnit Schaden materieller Art, sowie die Gefahrdung von Ixben und Gesundheit von im 
Umkreis der Maschinen 2 stehenden Personen. 

In Fig- 2 sind wiederam mehrere Maschinen 2 bzw. Roboter 3 schematisch angedeutet Einzelne 
dieser Maschinen 2 sind untereinander uber das Bussystem 7 bzw. das Netzwerk 8 verbunden 
und an eine zentral angeordnete Steuereinrichtung 5 angcschlossen. Ebenso sind einzelne der 
Maschinen 2 tiber direkt verdrahtete Leitungsverbindungen mit jeweils zugeordneten, extern an- 
geordneten Steuereinrichtungen 5 leitungSYerbunden. Wie dies mit strichpunktienen Linien an- 
gedeutet wurde, kann auch zwischen einzelnen, distanziert zueinand er angeordneten Steuerein- 
richtungen 5 eine Kommunikationsverbindung aufgebaut sein. 

Eine geeignete Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ist dabei wiederum an beliebigen, 
fur die Bedienung und/oder Beobachtung als am giinstigsten erachtecen Stellen in das Netzwerk 
8 einbindbar, wie dies durch Knotenpunkte schematisch veranschaulicht wurde, Hierfiir kann 
wiederum eine mSglichst flexible Leitung 6 zwischen dem Handterminal 10 und der mit Kabeln 
aufgebauten Vernctzung der Maschinen 2 bzw. zu den direkt verlaufenden Leitungen 6 vorge- 
sehen sein. 

Mit der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 konnen einzelne der Maschinen 2 aus der 
Gruppe der Maschinen 2 gesteuert bzw. beobachtet werden, Wie aus Fig. 2 klar ersichtlich ist, 
kann alleinig durch die Anbindung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 an das 
Netzwerk 8 bzw. an das Leitungssystem der Steuereinrichtung 5 keine Zuordnung zur jeweiligen 
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Maschine 2 erkannt werden, nachdem die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 an be- 
liebigen Stellen innerhalb des Leitungssystems in das Steuerungssystem einkoppelbar ist 

Urn hierbei eine fehlersicbere Zuordnung der mobilen bzw. tragbaren elektronischen Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zu wenigstens einer Maschine 2 oder wenigstens einem 
Maschinenteil aus der Vielzahl der bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen 2 oder Maschi- 
neoteilcn zu erreichcn, istein Zuprdnungs- bzw. AnmeldcprozeB vorgesehen. Bei diesera Zuord- 
nungs- bzw. AnmeldeprozeB zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der 
jeweiligen Maschine 2 wird mittels miteinander korrespondicrenden Schnittstellen 14, 15 eine 
Verbindung aufgebaut. 

Diese Schnittstellen 14, 15 konnen dabei durch Schnittstellen fiir einen drahtlosen Verbindungs- 
aufbau mit gerichieter Charakteristik zur Anpeilung der korrespondierenden Schnittstelle 14 oder 
15 bzw. der entsprechenden Gegenstelle gebildet sein. Alternativ dazu kSnnen die miteinander 
korrespondierenden Schnittstellen 14, 15 anstelle der richtungsgebundenen Kommunikations- 
fahigkeit reichweitenbegrenzt ausgebildet sein bzw. eine definierte Empfangsempfindlichkeit 
aufweis en. 


Die Schnittstellen 14, 15 umfassen miteinander korrespondierende Sende- und/oder Empfangs- 
einrichtungeh 16, 17, zwischen welchen bevorzugt ein leitungsloser Informationskanal aufgebaut 
werden kann. 

Zum Aufbau eines bidirektionaJen Obertragungskanals .18 umfaBt jede der Schnittstellen 14 und 
15 eine Sendeeinxichtung 19 sowie eine Empfangseinrichtung 20. ZweckmaBigerweise ist aber 
eine der Schnittstellen 14, 15 durch eine Sendeeinrichtung 19 gebildet und die dazu korrespon- 
dierende weitere Schnittstelle 14 bzw. 15 ist durch eine Empfangsvorrichtung 20 gebildet, urn 
wenigstens einen unidirektionalen Obertragungskanal 18 zwischen den zwei Schnittstellen 14, 
15 aufbauen zu konnen. ^ 

Wesenflich ist dabei, daB die Sendeeinrichtung 19 entweder eine klare, richtungsgebundene Sen- 
decharakteristik zur eindeutigen Anpeilung einer korrespondierenden Gegenstelle bzw. Emp- 
fangseinrichtung 20 oder eine War und mbglichst scharf begrenzte Sendereichweite.aufweist. 
Alternativ oder in Kombination dazu kann auch die Empfangseinrichtung 20 eine eindeutige und 
mdglichst scharf abgegrenzte Empfangsempfindlichkeit aufweisen bzw. nur Signale empfangen 
k6nnen, welche aus einer bestimmten, vordefinierten Richtung kommen. ; 
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Die Sende- bzw. Empfangscharakteristik der Sendeeinrichtung 19 bzw. der Empfangseinrichtung 
20 weist dabei iiblicherweise eine Keulenform auf. In Abhangigkeit der jeweils verwendeten 
Ubertragungsmethode umfaBt die Sendeeinrichtung 19 Antcnnen, elektrisch/optische oder elek- 
trisch/akustische Signalwimdlcr oder dgl. In entsprechender Weise umfassen die hierfiir entspre- 
chend ausgebildeten Empfangseinrichtungen 20 Empfangsantennen, optisch/elektrische bzw, 
akustisch/elektrische Wandler oder dgl. 

Mittels den moglichst richtungsgebundenen oder in der Sendereichweite bzw. Empfangsemp- 
tlndlichkeit begrenzten Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 kann cine eindeutige 
Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobacbtungseinricbtung 9 und der jeweils vorge- 
sehenen Maschine 2 in vorteilhafter Art und Weise erzielt werden. Die Sende- und/oder Emp- 
fangseinrichtungen 16, 17 konnen dabei entweder permanent in Betrieb sein oder aber auch bei 
Erfordernis durch den Benutzer gezielt aktiviert werden. Durch die richtungsgebundene bzw. 
drtlich begrenzte Kommunikationsfahigkeit der Schnittstellen 14, 15 bzw. der miteinander korre- 
spondierenden Sendeeinrichtung 19 und Empfangseinrichtung 20 wird sichergestellt, daB die 
Bedien- und/oder Beobachtungseinrichwng 9 nur einer ganz bestimmten, ausgewahlten Ma- 
schine 2 zugeordnet werden kann und irrtumliche Fehlzuordnungen nahezu ausgeschlossen wer- 
den konnen. 

Es ist dabei vSllig belanglos, ob die Sendeeinrichtung 19 der Bedien- und/oder Beobachtungsejn- 
richtung 9 oder der zu steuemden und/oder zu beobachtenden Maschine 2 zugeordnet ist. Bevor- 
ZTigt iSTjedoch die SeiRleeiffiichTunl 19 lis aktives Element der Bedien- und/oder Beobachtungs- 
einrichtung 9 zugeordnet und die damit korrespondierende Empfangseinrichtung 20 ist im Be- 
reich der zu steuernden Maschine 2 bzw. dem zu steuemden und/oder zu beobachtenden Ma- 
schinenteil plaziert 

Wie vor allem der Darstellung in Fig. 2 zu entnehmen ist, kann ein Funktions- bzw. Wirkungsbe- 
reich21 der Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 in Draufsicht eine Kreisform ein- 
nehmen bzw. raumlich gesehen eine Kugelform aufweisen. Selbstverstandlich ist es, wie in 
strichpunktierten Linien dargestellt wurde, auch moglich, daB der Funktions- bzw. Wirkungsbe- 
reich 21 bezugnehmend auf eine horizontale Ebene keulenformig, trapezformig, niercnfSrmig 
oder dgl. gestaltet ist. Selbstverstandlich ist es auch moglich, daB die Sendeeinrichtung 19 ge- 
genuber den Empfangseinrichtungen 20 einen andersartigen Funktions- bzw. Wirkungsbereich 
21 aufweist. Bevorzugt weist jedoch die Empfangseinrichtung 20 einen annahernd kreisfbrmigen 
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Funktions- bzw. Wirkungsbereich 21 auf und ist im Gegensatz dazu der Funktions- bzw. Wir- 
kungsbereich 21 der Sendeeinrichtung 19 keulenfbrmig bzw. langlich ausgebildet 

Wird dann ein gewiinschter Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau zwischen den Schnittstellen 
14 und 15 der Bedien- und/oder Bcobachtungseinrichtung 9 und der jeweiligen Maschine bzw. 
einer kleinen Gruppe von Mascbinen 2 erkannt, so erfolgt die vorgesehene Steuerung und/oder 
Bedienung der Maschine 2 bzw. des Maschinenieils bevorzugt fiber ein anderes, standardmaBig 
vorgesehenes Datentibettragungsmittel 22, beispielsweise iiber eine feste Vemetzung. insbeson- 
dere iiber das Netzwerk 8, und/oder fiber eine drahUose Verbindung, insbesondere iiber eine 
Funkverbindung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 und der ausge- 
wShlten Maschine 2 bzw. den ausgewahlten Maschinenteilen. Dieses standardmaBig vorgese- 
hene Obertragungsmittel 22 ist dabei das iibUcherweise verwendete, bereits ausgcfuhrte Netz- 
werk 8 bzw. die allgemein iibliche Leirungsverbindung zwischen der jeweiligen Steuereinrich- 
tung 5 und der Maschine 2. 

In Fig. 3 ist gleichfalls eine Anordnung mehrerer Maschinen 2 bzw. mehrerer Maschinemeile 

verans^auhcht^^^^ 9 
angesteuert und/oder in ihrer Funktions- bzw. Arbeitswcise uberpriift werden konnen. Die Ma- 
schinen 2 bzw. Roboter 3 einer FertigungsstraBe 23 sind dabei wiederum miteinander vernetzt 
und/oder stehen einzelne Maschinen 2 in drahtloser Verbindung, bevorzugt in Funkverbindung. 
Hierbei ist jeder Maschine 2 eine eigenstfindige Steuereinrichtung 5, beispielsweise eine spei- 
cherprogrammierbare Stenerung (SPS) zugeordnet und sind die einzelnen Steuereinrichtungen 5 
beispielsweise iiber ein standardises Feldbussystem miteinander leitungsverbunden. 

Die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 ist ebenso an dieses Netzwerk 8 fur die Steu- 
ereinrichtungen 5 bzw. fur die speicherprograrnmierbaren Steuervorrichtungen der Maschinen 2 
anschaltbar. Dies erfolgt ublicherweise ebenso iiber eine Leitung 6 am Handterminal 10. Es ist 
dabei nicht erforderlich, daB die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 in der Nahe der zu 
bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine 2 an das Netzwerk angeschlossen ist, sondern 
kann das Handterminal 10 an einer beliebigen Stelle innerhalb der Vernetzung angeschlossen 
werden. Doch auch wenn die Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtong 9 direkt an der jeweili- 
gen Maschine 2 angeschlossen wird, kann es durch Unachtsamkeiten zu falschen Verbindungen 
und somit zu fehlerhaften Steuerungs- bzw. Beobachtungsablaufen kommen. 
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Die Gefahr der fehleihaften Zuordnung der Bediea- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 wird 
durch die Ausbildung der erfindungsgemaBen Kommunikationsverbindung bzw. durch Anwen- 
dung des erfindungsgemaBen Zuordnungsverfahrens auf ein Minimum reduziert. 

Im dargestellten Ausflhrungsbeispiel weist das Handterminal 10 eine optische Sendeeinrichtung 
19, beispielsweise fur Mrarotsignale, Laserstrahlen oder sonstige optische Signale auf. An den 
Maschinen 2 ist eine zum Empfang der ausgesandten optischen Signale geeignete optische Emp- 
fangseinrichtung 20 ausgebildet, welche detnnach beispielsweise durch Infrarotsensoren, Infra- 
rotdioden, Laserdioden oder sonstige geeignete optische Sensoren gebUdet ist. Zwischen der op- 
tischen Sendeeinrichtung 19 und der optischen Empfangseinrichtung 20 isi dabei ein definierter 
ttbertragungskanal 18 aufbaubar, uber welchen die Steuereinrichtung 5 bzw. die Steuerelek«ro- 
nik der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 einen Anmeldevorgang bzw. einen Zuord- 
nungsprozcB eindeotig erkennt. Danach erfblgt die eindeutige Zuordnungder Bedien- und/oder 
Beobachtungseinrichtung 9 zur jeweiligen Maschine 2. Der eigentliche Datenaustausch zur Be- 
dienung und/oder Beobachtung der Maschine 2 lSuft fiber das weitere Datenubertragungsmittel 
22, beispielsweise iiber die Leitung 6 und das Netzwerk 8. 

Gegebenenfalls ware es auch moglich, einzelne zur Beobachtung und/oder Steuerung der Ma- 
schine erforderlichen Daten uber den ttbertragungskanal 1 8 zwischen den beiden Schnittstellen 

14 und 15 zu leiten und dadurch eine teilweise Entlastung des Netzwerkes 8 zu erreichen. An- 
stelle der optischen Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16, 17 ist es selbstverstandlich auch 
mSglich, den Zuordnungs- bzw. Verbindungsaufbau mit kapazitiven, induktiven, elektromagne- 
tischen oder akustischen Sende- und/oder Empfangseinrichtungen 16 aufzubauen. Hierbei sind 
enrweder Lesespulen 23, elektrisch/akustische bzw. akustisch/etektrische Wandler 24, Scndean- 
tennen 25 und/oder Empfangsantennen 26 fur elektrornagnetische Wellen und/oder Kapazitits- 
sensoren 27 vorgesehen. Alle dicse vorgenannten Detektions- bzw. Sendemittel sind einerseits 
der jeweiligen Maschine 2, beispielsweise einem Manipulatoraim des Roboters 3 stationar zuge- 
ordnet und andererseits der mobilen Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 9 zugeteito 

Altemati v dazu ist es auch denkbar, daB die miteinander korrespondierenden Schnittstellen 1 4, 

15 durch Kontaktstifte 28 und/oder durch einen Kontaktierungsstab oder durch wenigstens eine 
elektrische Kontaktflache zu einem korrespondierenden Gegenkontakt an der zu bedienenden 
und/oder zu beobacbtenden Maschine 2 gebildet sind. In diescm Fall muB der Bediener der Be- 
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Patentanspruchc 


1 . Verfahren zur Zuordnung einer mobilen elektronischen Bedien- und/oder Beob- 
achtungseinrichtung (9) zu wenigstens einer Maschine (2) oder wenigstens einem Maschinenteil 
aus einer Gruppe oder einer Vielzahl von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2) oder 
Maschinenteilcn, beispielsweise Robotern (3), dadurch gekennzeichnet, daB in einem Zuord- 
nungs- bzw. AnmeldeprozeB zwi$chen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) und 
der jeweiligen Maschine (2) bzw. einer Gegenstellc an der Maschine (2) entweder mittels 
Schnittstellen (14, 15) zur gerichteten, drahtlosen Anpcilung der korrcspondierenden Gegensielle 
oder mittels in der Sendereichweite bzw. in der Empfangsempfindlichkeit abgesrimmten Sende- 
und/oder Empfangseinrichtungen (16, 17) mit einem begrenzten, ortlicben Funktions- bzw. Wir- 
kungsbereicb (21) eine eindeutige Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbindung aufgebaut wird und 
nach erkannter und erfolgter Zuordnung die vorgesehene Bedienung und/oder Beobachtung der 
Maschine (2) bzw. des Maschincnteils Uber ein anderes, standardmSBig vorgcsehenes Daten- 
ubertragungsmittel (22), beispielsweise flber eine feste Vemetzung und/oder uber eine drahtlose 
Verbindung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) und der ausgewahlten 
Maschine (2) bzw. den ausgewahlten Maschinenteilen erfolgt. 

2. Verfahren nach Anspruch 1 , dadurch gekennzeichnet, daB ein erfolgter Zuord- 
nungs- bzw. Verbindungsaufbau wenigstens an der jeweiligen Maschine (2) und/oder an der Be- 
dien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) deutlich signalisiert wird. 

3. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekennzeichnet, daB eine aktive Zu- 
ordnung bzw. Anmeldung einer Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) an einer oder 
mehreren Maschinen (2) oder Maschinenteilen nur durch eine gezielte bzw. bewuBte Abmeldung 
des Anwenders durch Betatigung wenigstens eines Bedieneleraentes einer Eingabevorrichtung 
(12) der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) oder einer Steuereinrichtung (5) der Ma- 
schine (2) oder des Maschinenteils erfolgt. 
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4. Verfahren nach Anspruch 1 oder 2, dadurch gekenhzeichnet, daB die Zuordnungs- 
bzw. Anmeldeverbindung nach einem giiltigen AnmeldeprozeB zyklisch uberpriift wird und bci 
AbriB oder Unterbrechung der gerichteten Zuordnungs- bzw. Anmeldeverbindung die Steuerung 
und/oder Beobachtung der Maschine (2) entweder automatisch oder durch einfache Quittierung 
der Abmeldungsmdglichkeit durch den Anwender beendet wird. 

5. Verfahren aach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB beirn AnmeldeprozeB von der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) 
eine Kennung (31) bzw. ein Code ausgesandt wird und yon der diesc Kennung (3 1) empfangen- 
den Gegenstelle bzw. Maschine (2) entweder iiber das iibliche Datenubertragungsmittel (22) 
oder tiber den gleichen, drahtlosen ttbertragungskanal (18) wieder ruckubermittelt und von der 
die Kennung (31) zuvor aussendenden Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) auf Giil- 
tigkeit gepriift wird. 

6. Verfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge- 
kMnzeichnet, daB die ZuOTdmTng ; zwischen <fe r Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) 
und der jeweiligen zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine (2) bei Eintritt in den 
Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) der Sendc- und/oder Empfangseinrichrung (16, 17) auto- 
matisch oder nach einfacher Quittierung der m8g1ichen Zuordnung erfolgt. 

7. Verfahren nach einem oder mehreren der Anspriiche I bis 5, dadurch gekennzeich- 
net, daB die Zuordnung zwischen der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) und der 
jeweiligen zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine (2) bei Vorliegen der gerichte- 
ten Verbindung automatisch oder im AnschluB an eine aktive Quittierung der mbglichen Zuord- 
nung erfolgt 

8. Verfahren nach Anspruch 6 oder 7, dadurch gekennzeichnet, daB die Quittierung 
der Zuordnung mittels eines Bedienelementes an der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung 
(9) erfolgt. 

9. Verfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Funktions- bzw. Wirkungsbereich (21) der Sende- und/odcrEmpfangsein- 
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richrangen (16, 17) in einem engen Nahbereich urn die Maschinen (2) und/oder um die Bedien- 
und/oder Beobachtungseinrichtung (9) liegt 


10. Vcrfahren nach einem oder mehreren der vorhergehenden Ansprtiche, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB die drahtlose Verbindung durch eine Funkverbindung gebildet ist. 

1 1 . Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung mit cincr Eingabevorrichtung mit meh- 
reren Bedienelementen und/oder einer optischen Anzeigevonichtung sowie mit wenigstens einer 
Schnittstelle zu wenigstens einer Steuereinrichtung fur eine oder mehrere Maschinen oder Ma- 
scbiaenteile, beispielsweise Roboter, insbesondere zur Verwendung fiir ein Verfahren nach ei- 
nem oder mehreren der vorhergehenden Anspriiche, dadurch gekennzeichnet, daB eine weitere 
Schnittstelle (14; 15) fur einen drahtlosen Verbindungsaufbau zu einer korrespondierenden Ge- 
genstelle bei oder auf der zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschine (2) zur eindeuti- 
gen, selekuven Zuordnung bzw. Anmeldung der Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung (9) 
bei einer oder mehreren zu bedienenden und/oder zu beobachtenden Maschinen (2) oder Ma- 

~ schinenteilen aWgebilderist 

12. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichiung nach Anspruch 1 1 , dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) eine Scndeeiorichtung (19) mit gerichteter Sendecharak- 
teristik umfaBt. 

13. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach Anspruch 1 1 oder 12, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) eine Sendeeinrichtung (19) mit einer Srtlich be- 
grenzten oder einer auf den umliegenden Nahbereich begrenzten Sendecharakteristik umfaBt. 

1 4. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach eineni oder mehreren der Ansprii- 
che 1 1 bis 13, dadurch gekennzeichnet, daB die Gegenstelle durch eine mit der Sendeeinrichtung 

(19) korrespondierende Empfangseinrichtung (20) gebildet ist. 

1 5. Bedien- und/oder Beobachtungsei nrichtung nach eineni oder mehreren der Ansprii- 
che 1 1 bis 14, dadurch gekennzeichnet, daB die Gegenstelle durch eine Empfengseinrichtung 

(20) mil definiert begrenzter Empfangsempfindlichkeit gebildet ist. 
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1 6. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspril- 
che 1 1 bis 15, dadurch gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) der Bedien- und/oder Be- 
obachtungseinrichtung (9) einc Empfangseinrichtung (20) fur von der Sendeeinrichtung (19) im 
Bereich einer Maschine (2) ausgesandte Signale umfaBt. 

17. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 1 1 bis 16, dadurch gekennzeichnet, daB die Zuordnungsverbindung zwischen der Sendeein- 
richtung (19) und der Empfangseinrichtung (20) unidirektional aufgebaut ist 

18. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Anspril- 
che XX bis 17, dadurch gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) dutch eine optische Sende- 
einrichtung (19) fur Infrarotsignale oder Laserlicht gebildet ist. 

19. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 11 bis 18, dadurch gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (U; 15) durch eine Sendeeinrich- 


tung (19) fUr elektromagnetische Wellen gebildet ist. 

20. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der AnsprU- 
che 1 1 bis 19, dadurch gekennzeichnet, daB die miteinander korrespondierende Sendeeinrichtung 
(19) und Empfangseinrichtung (20) durch ein Transpondersystem gebildet ist 

21 . Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 11 bis 20, dadurch gekennzeichnet. daB die Schnittstelle (14: 15) durch eine akustische Sen- 
deeinrichtung (1 9), beispielsweise fur UltraschaUsignale, gebildet ist. 

22. Bedien- und/oder Beobachtungseinrichtung nach einem oder mehreren der Ans^rU- 
che 11 bis 21, dadurch gekennzeichnet, daB die Schnittstelle (14; 15) entweder durch Kontakt- 
stifte (28) und/oder einen Kontaktierungsstab oder durch eine elektrische Kontaktflache zu ei- 
nem korrespondierenden Gegenkontakt (29) an der zu bedienenden und/oder zu beobachtenden 
Maschine (2) gebildet ist. 
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23 Bedien- und/oder Beobachtungseinrichhmg nach einem odcr mehreren der Anspril- 
che 1 1 bis 22. dadurch gekennzeichnet, daB ein Bedienelernent der Eingabevorrichtung zur ge- 
zielten An- und/oder Abmeldung der Zuordnung vorgeschen i S L 

24 Bedien- und/oder Beobachiungseinrichtung nach einem oder mehreren der Amprii- 
che 1 1 bis 23, dadurch gekennzeichnet, daB eine KstanzmeBvorrichtung und/oder eine Positi- 
onserfassungsvorrich^ 

richtung (9) relativ zur einer Maschine (2) oder zu einem Maschinenteil ausgebildet ist. 

25 Bedien- und/oder Beobachtungseitmchtung nach einem oder mehreren der Ansprii- 
che 1 1 bis 24, dadurch gekennzeichnet. daB die Schnittstelle (14; 15) durch eine Sende- und/oder 
Empfangseinrichtung (16; 17) flr Signale zu und/oder von einer damit korrespondiereuden Ge- 
genstelle bzw. Sende- und/oder Empfangseinrichtung (16; 17) gebildet ist, W elche im Nahbe- 
reich von bedien- und/oder beobachtbaren Maschinen (2) angeordnet ist. 
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Bezugsxeichcnaufstellung 


1 Automatisieruntsanlage 

2 Maschine 

3 Roboter 

4 Produkt 

5 Steueicinrichtung 

6 Leitung 

7 Bussystcm 

8 Nctzwetk 

9 Bedien- und/oder Beobachtungsein- 
richtung 

10 Handtcrminal 

11 Anzeigevorrichtung 

12 Eingabevorrichtung 

13 Steckverbindung 

14 Schnittstelle 

15 Schnittstclle 

16 Sende- und/oder Empfangseinrichtung 

17 Sende- und/oder Empfangseinrichmng 

18 Obertragungskanal 

19 Sendeeinrichtung 

20 Empfangseinrichtung 

21 Funktions- bzw. Wirkungsbereich 

22 Datenubertragungsmittel 

23 Lesespule 
~24 Wandler 

25 Sendeantenne 

26 Empfangsantenne 

27 Kapazitatssensor 

28 Kontaktstift 

29 Gegenkontakt 

30 Signalleuchte 

31 Kennung 
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Z u s a m in e n f a $ s u n g 


Ke m ban* * VW*- - Z^g cine <!««**. Bed^- 

lining 0> - *r H— (2) vo*e_ W ete s ™d • 

Z^*o*r Liactangsrinrichtung (9) at Ausflltaung dtees Verfitons vorpscMag*.. 


Fur Zusatnmenfassung Fig. 2 verwenden. 
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